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基づくジグソーパズル問題と 重複して運動する図形の認識法を示している。第 7 章では本研究で得ら
れた結論を述べている。
論文の審査結果の要旨
産業用ロボット，ファクトリオートメーションなどのコンピュータ制御システムが今後さらに環境適
応性の高いものに発展するには画像処理技術の革新が重要な鍵となる。しかし 作業環境で遭遇する運
動体の画像処理においては膨大な画像情報をミリ秒単位の時間内に処理する必要があり，高速大容量の
コンピュータによっても実現は容易でない。
一方，視覚神経系の認識機能の巧妙さは情報圧縮と特徴抽出法にあると考えられるが，この情報選択
の第一段階は網膜の構造に由来する中心視と周辺視である。乙の仕組みは広視野と精密観測とを両立さ
せる上で極めて有効な方式である。
本論文は，乙のような視覚系の機能に着目して画像処理システムを試作し，粗から密へ段階的に認識
精度を向上させる乙とによって動画像認識を実現する方法を開発したものである。
すなわち，試作システムはミニコンビュータによって画像処理・認識を行うとともに，マイクロコン
ビュータによって撮像力メラの方位制御とズーム制御を行い，物体を探索し，注視し，識別する能動的
機能をもつもので 従来の固定視野に呈示された対象物を認識する画像処理システムに比べて環境適応
性が高い。
認識アルゴリズムについては，とくに画像の輪郭を特徴量として取り上げ，広視野精密観測を実現す
るための視野合成法，物体の探索と運動体の追尾・認識法，障害物で部分遮蔽された物体の認識法を一
貫して粗観測から精密観測へという基本理念に従って検討している。また，開発したアルゴリズムによ
って認識と制御が遂行できることを試作システムを用いて実験的に確認している。
動画像処理に関する研究は多いが，撮像装置と連動してオンライン処理を試みたものは少ない。本論
文は画像処理システムを試作し，動画像に対して極めて有効な処理手法を与えたもので，システム工学
および制御工学の分野に寄与するところ大である。よって本論文は博士論文として価値あるものと認め
る。
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